艺术设计与传媒学院采购需求公告
为推进学院实验教学平台建设，满足智能移动机器人、无人驾驶技术、人工智能及多传感器融合等领域的教学实践、科研创新和学科竞赛需求，艺术设计与传媒学院现面向社会征集合格供应商，为学院提供移动复合无人车及相关配套设备。

详细需求描述如下:
一、采购项目名称及数量
1.1 项目名称：移动复合无人车及相关配套设备。
1.2 数量或服务期限：移动复合无人车 3台，机器人配件 1套,自合同生效之日起1年保修期
1.3 预算金额及最高限价：15.12万

二、采购项目技术要求
2.1主要技术参数、技术要求或施工内容
	序号
	品名
	型号参数
	数量
	单位
	备注

	1
	移动复合无人车
	1、整机尺寸：长*宽*高≥312*252*497（mm）
2、整机重量：不大于5.5kg
3、供电：≥11.1V 5000mah锂电池
▲4、机体模式：后轮双边摆式悬挂底盘，可实现多种机体运动模式便捷切换，包括四轮差速模式、麦轮模式；
（投标文件中提供产品彩页或截图证明，不能提供的扣技术分两分）
5、操作系统：Ubuntu 22.04 LTS
6、编程语言：Python/C/C++
7、控制方式：iOS/安卓手机APP、PS2无线手柄控制、PC端上位机控制。
8、智能机械臂：关节不少于6自由度（含夹持器）、末端负载≥500克、旋转半径≥430mm、末端搭载双目结构光3D深度相机、底座支持240°水平转动。
9、移动底盘参数：
（1）可支持爬坡角度≥15°、配备不少于4个编码电机、减速比1：90、堵转扭矩≥15kgf.cm
（2）麦克纳姆轮底盘参数：不少于4个麦克纳姆轮、轮胎直径≥100mm、轮胎采用尼龙加纤材质
（3）差速底盘参数：不少于2个全向轮+2个实心橡胶轮、轮胎直径≥100mm、采用尼龙加纤材质（全向轮）和高密度橡胶搭配铸铝轮毂（实心轮）
11、控制系统：
（1）GPU采用 Ampere架构、搭载32个Tensor Core的1024核、CPU采用ARM架构，性能不低于6核Cortex -A78AE 、算力≥67 TOPS、内存≥8GB 128位LPDDR5；
（2）拓展开发接口：不少于2路GPIO接口（4Pin），2路IIC接口（4Pin），1路串口接口，内置LED灯、2个可编程按键；
▲（3）外接接口：板载电机驱动芯片、≥4路编码器电机接口、4路PWM舵机接口、2路总线舵机接口、2路USB串口（Type-C）、1路I2C接口（4Pin）、ttl蓝牙接口、26Pin扩展口。
（投标文件中提供产品彩页或截图证明，不能提供的扣技术分两分）
12、机械臂舵机：堵转扭矩≥45KG.cm 11.1V、转动角度0°~240°、精度不低于0.2°、舵机接线端口不少于3个；
13、3D深度相机：须具备两个深度相机，分为第一视觉和第三视觉
（1）第一视觉装载处于机械臂末端、工作范围不低于0.25~2.5米、精度不低于1m±5mm、视场角（FOV）不低于H67.9°*V45.3°*D78° ±3.0°、视场角（RGB）不低于H71.50°*V56.70°*D84.00°；
（2）第三视觉装载于触摸屏支架顶端、工作范围不低于0.6~8米、视场角（FOV）不低于H58.4°*V45.8°、视场角（RGB）不低于H66.73°*V40.19°@1920*1080 
15、麦克风参数：麦克风数量≥6路、拾音距离≥10m、声源定位精度≤1°、角度范围360°、支持普通话&英语、支持自定义指令词、回声消除、音频降噪；
16、激光雷达参数：通讯速率≥1M、角分辨率≤0.12°、扫描半径为0.05-18m、采样频率≥32K、扫描频率≥10Hz；
17、7寸显示屏参数：分辨率≥1024*600PX、须支持触摸控制方式、须支持USB/HDMI接口
18、OLED显示液晶屏模块：须支持显示汉字、ASCII、图案等；
19、技术资料：提供课程资料、讲解文档及程序源码等完整教学资源，其中包含其中包含机器人装配视频教程不少于 5节，PDF格式学习资料不少于20节、教学视频不少于8节，满足全流程教学与实训需求。
20、实验课程：提供完整实验课程资料，含多模态复合机器人开发平台实验指导书不少于300页、综合实践案例不少于4节、配套实验课程资源不少于24节。
21、主要功能：
(1)RTAB-VSLAM三维视觉建图与导航：运用RTAB-SLAM算法，小车融合视觉和雷达数据可构建三维彩色地图，并在三维地图中自主导航避障。
(2)图像识别与追踪：通过深度学习技术，基于YOLOv5框架，对目标物品进行自主训练，进而实现图像识别。通过逆运动算法从而实现目标追踪 。
▲(3)三维空间任意抓取：机器人通过3D深度视觉机械臂，可以获取所处环境的3D点云图像，将物品的深度信息和RGB信息进行融合，结合高阶逆运动学算法，进行关节自适应调节，实现三维空间内的任意抓取。
（投标文件中提供完成功能的演示视频或功能截图，不能提供的扣技术分两分）
（4）大语言模型：实时接入通义千问，能够精准理解并执行文本生成、语言翻译、问答、总结等任务。依托文本大模型的加持，可精准识别用户指令并智能回复；
（5）语音大模型：通过流式端到端语音语言一体化建模方法，融合自然语言处理技术，可实现实时语音采集与语义解析，还能语音进行响应。
（6)视觉大模型：具备理解和分析图像内容，可以对复杂视觉信息进行解读，同时提供详细的描述，涵盖物体名称、特征等多方面信息，从而实现图像识别与智能交互。
(7)多模态大模型之语音控制：功能开启后，我们可以自由组织语言，例如：“前后左右移动，横向移动，然后漂移”，机器人会进行前后左右平移，然后进行旋转漂移的动作。
(8)多模态大模型之自主巡线：功能开启后，我们可以自由组织语言，机器人可根据开始命令，自主启动，并通过大模型算法识别黑色轨迹，并沿着轨迹行走，在任何时候放置障碍物挡住小车时，小车能随时停住。
(9)多模态大模型之颜色追踪：功能开启后，我们可以自由组织语言，让机器人根据摄像头回传画面去识别和追踪对应颜色的物体。
▲(10）具身智能应用之场景理解：程序开始运行后，激活机器人，即可通过语音控制机器人，终端会打印出识别到的语音，机器人会自主的识别摄像头的画面，并且将画面的内容描述出来。
（投标文件中提供完成功能的演示视频或功能截图，不能提供的扣技术分两分）
(11）具身智能应用之智能管家：程序启动，激活机器人后，可通过语音对机器人进行操控，指令下达后，终端将打印识别到的语音内容，“环形阵列麦克风”则会播报经思考生成的回答，并同步执行相应动作。例如：“前往门口看看门是否关闭，然后回来告诉我”，机器人导航到设定好的门口位置，查看门关闭状态，然后回到原点告知结果。
(12）具身智能应用之视觉追踪：机器人可通过具身智能算法识别理解视觉画面场景，当收到追踪画面某一物体指令后，机器人可通过视觉算法对该物体进行追踪。例如：“追踪竖着的胡萝卜”，机器人会识别画面中的竖直的胡萝卜并追踪，到达一定距离之后机器人停止。
（13）OpenClaw智能管家：深度融合自然语言理解与多模态视觉感知，可将飞书发出的“去卧室找狗狗的小球，拍照确认后拿到客厅并留言”等复杂指令，自动拆解为导航、识别、抓取、反馈的完整任务链。基于 机器人 的实时控制能力，机器人在家庭场景中自主定位、精准识别目标物体，协同底盘与机械臂完成搬运，并通过图像留言实现交互闭环，真正具备“听懂、看见、执行、反馈”的智能服务能力。
（投标提供演示视频或者功能截图，不能提供的扣技术分两分）
（14）OpenClaw智慧工厂：通过飞书发出的文字指令，自动解析为环境感知、库存判断、自主导航、物料搬运与数据上报的完整作业流程。基于 机器人 的实时感知与运动规划能力，机器人可精准定位生产线与原料仓，通过多模态视觉模型识别料位并自主完成缺料转运，同时同步采集图像与库存数据，生成结构化报告反馈至管理端，实现从指令理解到闭环执行的智能工业服务。
▲22、赛事拓展：符合中国机器人及人工智能大赛、信息安全与对抗技术竞赛、中国工程机器人大赛、先进机器人及仿真技术大赛的月球探索赛项参赛要求，包括语音启动、上下坡道、随机障碍和固定障碍穿越、卡片识别、矿石随机位置采集、自主返回基地等任务。
（投标文件中提供完成赛项任务的演示视频，不能提供的扣技术分两分）
	3
	套
	 

	2
	机器人配件
	一、场地尺寸：长*宽 ≥3.92*2.16（m）
二、月球基地：出发点斜坡平台1个，长*宽*高≥837*400*105（mm）
三、月球资源库：收纳盒1个，长*宽*高≥148*148*50（mm）
四、任务卡片：矿石卡片3张，尺寸≥148*148（mm）
五、障碍道具：正方体海绵块5个，长*宽*高≥360*360*360（mm）
六、矿石采集平台：EVA方块2个,长*宽*高≥230*140*70（mm）
七、矿石道具：木块6个，有正方体、长方体、圆柱体3种形状
1）圆柱体直径：≥30（mm），高度：≥45（mm）
2）正方体：长*宽*高≥30*30*30（mm）
3）长方体：长*宽*高≥30*30*60（mm）
	1
	套
	



2.2安装调试、验收、培训、质保期限、售后服务要求
1) 提供1年厂家原厂保修服务。
2) 提供免费提供课程资源及软件更新服务。
3) 提供免费技术支持服务
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叶俊男，021-64250495，yejunnan971108@ecust.edu.cn.

